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Tragheitsmomente
Tragheitstensor
Lx Ly i

im kérperfesten System I'=—[ ¥ -Fdm=|Ly Ly I[=1T7

! ! !/
Ixz Iyz Iz2

im Inertialsystem (Koordinatentransformation) I=S-1'-ST =1T

Direkte Berechnung

Massentragheitsmomente L = [ (v% +2%) dm
Iyy = fK (z2 + x?) dm
I = [ (2 +y?) dm
Massendeviationsmomente ey = — fK xy dm
Iy, = — [, yzdm
Iz = = [ xzdm
Dreiecksungleichungen Lix + Iy =17,

Gy + 15, = Iig
I, + Lix = Iy

speziell: Im Hauptachsensystem verschwin- Lk 0 0
den die Deviationsmomente (Achsen senk- M=(0o I, O
recht zu Symmetrieebenen sind Hauptachsen) 0 0

Vereinfachte Berechnung flr zusammengesetzte Korper

K= UiKi - ¥ :lell

Huygens-Steiner Gleichungen y
b2+ c¢?2 -—ab —ac
(Wechsel des Bezugspunktes, Schwerpunkt C) Ip=I+m| —ab c¢2+4+a%2 —bc
—ac —bc  a%+b?

Tragheitsmoment beziiglich einer Achse e (|le|| = 1)

le=[f r*dn=e-1-e
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Koérper |Geometrie Masse Tragheitsmomente
Quader m = pabc I = ’1_% (b* + ¢?)
I'y =15 (€° +a°)
I, = % (@* + b?)
Platte m = pabs 'y = % b?
Iy, = % a’
I': =5 (@ +b%)
dunner m = pAl o =
Stab .
I'y =1 = mi
1
Kreis- m = parh R G
zylinder f I 2"
I'y=1, = ’1?—; (3% + h?)
Honhl- m = pa(r: — r¥)h
zylinder P = 1) I *%(l‘: +ri2)
I =1 =2@2er? +023)
zz  yy
Zylinder- | s < m = p2nrsh I'o = mr?
schale
' I'y =T =567 + 1)
X'
Kugel m = p%m“% l'w=1Iy=1.=%Znmnrr
Hohl- 4 .3 3 =1
kugel m = pgﬂ(fﬂ =r7) Po=10y=1"y= 2, a
- 5 ryo—=
X'
E)rreui:' m = plﬂ[zr‘?R ['_u_ = P.\_" = % (4R2 + 5?'2.)

I'z =7 (4R% +3r7)




